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© EInrichtung zum Bearbeiten von Boden, Insbesondere zum Ausschnelden von Lochern aus Btfden. 



© Die Erfindung betrifft eine Bnrichtung zum Bear- 
beiten von Behalterboden, die fQr die Herstellung 
von groBvolumigen Gasbehaltern verwendet werden. 
Um ein Ausschneiden von LSchem aus den Boden 
(11) sowie ein Positionieren. Heften und SchweiBen 
von Stutzen Oder anderen Anbauteilen automatisch 
zu ermoglichen, wird gemaB der Erfindung ein Indu- 
2Jstrieroboter (18) als Werkzeughalterung vorgesehen, 
der entlang einer Linearachse an einem Portal Oder 
CNlAusleger (13) verfahrbar ist. Unter dem Industriero- 
^boter (18) ist der Boden (11) zwischen mindestens 
zwei Anlageleisten posrtioniert, wobei der Austeger 
SS03) Oder das Portal sowie der Industrieroboter (18) 
^mittels Antrieben von einer Steuerung uber dem 
Boden (11) positionierbar ist 

O 
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EJnrichtung zum Bearbeiten von Bdden, Insbesondere zum Ausschneiden von Lochern aus Bdden 



Die Erfindung betrifft eine Bnrichtung zum Be- 
arbeiten von Bdden, nach dem Oberbegriff des 
Anspruchs 1 Oder des Anspruchs 13. 

FQr die Lagerung und den Transport von 
technischen Gasen werden neben Stahfflaschen 
auch grofivolumige Behalter verwendet Jeder fer- 
tige Behalter besitzt entweder vier odor zwei Be- 
haiterboden. Bei einem H 2 -Speicherbehatter wird 
aufgrund der einwandigen Bauart jeweils nur ein 
unterer und ein oberer Boden benotigt Alle ubri- 
gen Behalter haben jeweils zwei urttere - und zwei 
obere Boden. Die verwendeten Boden haben 
unterschiedliche Formen, je nach BehMltertyp. Es 
sind zu unterscheiden: ebene Bdden, z. B. Rohrbo- 
den, fiacher Vollboden, tiefgewolbter Voliboden, 
Klopperboden. Korbboden, EIlipsen-Boden und 
Halbkugel-Boden (Lexikon "Lueger", Jahrgang 
1960, Band 1, Seite 45). Da nicht jeder Behatterbo- 
den in seinen Abmessungen gleich ausfallt sind 
Durchmesser- und Hohenabweichungen bis zu 30 
mm zulassig. Die Anfordrungen an den Werkstoff 
sind je nach Behaiterboden unterschiedlich. Wah- 
rend die Bdden des AuBenbehalters meist aus 
Baustaht gefertigt werden, werden die Bdden der 
Inrtenbehatter meistens aus Werkstoff en mit hohen 
Zahigkettswerten gefertigt An den Behaiterboden 
werden Trenn- Schleif- und FUgearbeiten ausge- 
fuhrt 

Die Bdden liegen meist ungereinigt oder sand- 
gestrahlt auf dem Haltenboden und werden zuerst 
ausgemessen, gekennzeichnet und angerissen. 
dann werden die angerissenen Locher mit einem 
Handbrenner im Gasschmelz-oder Plasma- 
schneidverfahren ausgeschnttten und ansch lie/tend 
mit einer Schleifmaschine nachgearbeitet Bne 
Vorrichtung zum Anreifien von Segmerttblechen fUr 
Kugelbeharter ist in der DE-PS 11 58 718 offenbart 
Die Aufienbehalter bendtigen einen Teil der Locher 
zum DurchfOhren der Verrohrung des lhnenbehal- 
ters nach AuBen.ln die ausgebrannten Locher der 
Innenbehalter werden am nichsten Arbeitsplatz 
unterschiedliche Rohrstutzen geheftet und an- 
schliefiend von auflen und innen verschweifit An 
diese Rohrstutzen wird beim Zusammenbau der 
BehSlter die Verrohrung angeschweiflt 

Aus der EP-01 90674 A1 ist ein Verfahren und 
eine Vorrichtung zum mechanisierten Brennen von 
Stutzenldchern in Behilter bekannt, bei dem an 
einem Gestell eine horizontal und vertikal ver- 
schiebbare Steuereinrichtung angebracht ist Die 
Steuereinrichtung dient dazu ein Brenn- und/oder 
SchweiBgerat oder auch eine Schleifmaschine zu 
halten und in einer vorgegebenen Art zu bewegen. 
Unter der Steuereinrichtung ist der Behalter auf 
einem Rollenbock mit antreibbaren Rollen angeord- 



net 

Zur Benutzung der Steuereinrichtung wird zu- 
nachst am Behalterumfang die Stutzenmtttelachse 
angezeichnet Sodann wird die an dem Gestell 

s angeordnete Steuereinrichtung an der Stutzenmitte- 
iachse auf geeignete Weise zentriert Mittels einer 
Abtastroile, die start des Brenngerates an der 
Steuereinrichtung befestigt wird, kann bei entriegel- 
ten Antrieben bzw. Stellmotoren die Kontur des 

io BehSiters auf dem Umfangskreis des spMter einzu- 
schweifienden Stutzenloches im Bereich der Stut- 
zendfmungen manuell abgefahren werden. 

En Nachteil bei den bisher verwendeten 
Brennschneideinrichtungen ist darin zu sehen. dafi 

75 die Steuereinrichtung nur fOr das Ausbrennen von 
Stutzenldchern gebaut werden mufl und ferner 
diese Sondermaschine manuell auf der Behalte- 
rumfangslinie zentriert und auf dem Umfangskreis 
des Loches abgefahren werden mussen. Hinzu 

20 kommt dafi die Lochmittelachse und der Lochum- 
fang auf dem Behalter vom Bedienungspersonal 
angezeichnet werden muB. Unter einem Winket zur 
BehMlterachse verlaufende Stutzenldcher konnen 
mit dieser Brennschneideinrichtung nicht ausge- 

25 brannt werden. 

In dem gattungsgemafien Artikel 
"Rationalisierung des thermischen Trennens an Be- 
halterbdden, ZIS-Mitteilungen, Seiten 298 bis 303. 
Halle 28, 1986, 3 versucht man die Nachteile, die 

30 beim Bau einer Sondermaschine entstehen durch 
den Aufbau einer Geratevariante aus bereits vor- 
handenen Hauptbaugruppen zu vermeiden. Die 
Schneidanfage besteht im wesentiichen aus einer 
Dreheinrichtung mit zwei links und rechts an 

35 jeweils einer senkrechten Saule angeordneten Aus- 
legem. an denen die Schneidgerate angeordnet 
sind. Wahrend beim Schneiden der Mittendurch- 
brOche der Behaiterboden auf der Dreheinrichtung 
umf3uft und der Schneidbrenner stillsteht wird zum 

40 Schneiden der au0ermittigen DurchbrOche der 
Schneidbrenner mittels eines Kreisschneidegerates 
(ZIS-Mitteilungen 11/84, Seiten 218 bis 223) be- 
wegt Hterzu ist das Kreisschneidegerat horizontal 
als auch in seinen Neigungswinkel einstellbar. Wie 

45 weiterhin aus dem Bild 3 zu entnehmen ist, kann 
auch der Boden unter einem Wlnkel zur Werkstuc- 
kauflage positioniert werden. 

Von Nachteil bei dieser Schneidaniage ist die 
beschrankte Verwendung auf kleine Bdden bis 800 

so mm Durchmesser- und der grofie Zeitaufwand, der 
beim Enstellen des variablen Netgungswinkels und 
der Horizontalbewegung erforderiich ist Da die Be- 
halterbdden in ihren Abmessungen nicht gleich 
ausfallen. sind Toleranzen im Durchmesser bis 20 
mm und in der Hohe bis zu 30 mm bei Klopper- 
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und Korbboden zulassig. Diese Tblerahzen werden 
mit der gattungsgemaBen Schneidanlage nicht er- 
fatft und ftihren zu Positionsungenauigkeiten. Dre- 
heinrichtungen, wie sie in diesem Arttkel be- 
schrieben sind. sind kostenungGnstig. Auch mOs- 
sen bei diesem Kreisschneidegerat die Mittel- 
punkte der zu schneidenden Locher angerissen 
werden. 

Aus dem Prospekt Ecosytems Automation. 
"Maris gewolbte Boden Schneiden und Schwei- 
Ben" ist der Bnsatz von Robotem in der Kesseh 
Ofen- und Behalterbauindustrie bekannt 

Neben diesem Stand der Technik gibt es noch 
eine Vtelzahl von Druckschriften, die sich mrt dem 
Erzeugen der Durchdringungskurven an sich - 
schneidenden Rohren beschaftigen (DE-OS 
2739200. DE-OS 3202439. DE-AS 2246838. DE-OS 
3439431). 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde. die 
vorstehend genannten Nachteite bei einer gattungs- 
gemaBen Brennschneideinrichtung der eingangs 
genannten Art zu beseitigen und eine Steigerung 
der Flexibilitat der Brennschneideinrichtung zu - 
schaffen, so daB parallel Oder unter einem Winkel 
zur Mitielachse des Behalterbodens verlaufende 
Locher ohne vorhergehenden AnriB automatised 
und ohne zeitaufwendige Posrtionierung der 
Schneidbrennerhalterung ausgeschnitten und wahl- 
weise wahrend des Ausschneidens der Locher mit 
einer Schweiflfase versehen werden konnen. Hier- 
bei soil die WerkstOckauflage einfach und kosten- 
gUnstig ausgebildet werden. 

Diese Aufgabe wird bei einer gattungsgemaBen 
Einrichtung durch die kennzeichnenden Merkmale 
der AnsprQche 1 Oder 13 gelost 

Vorteiihafte Wetterbildungen sind in den Unter- 
ansprtichen dargestellt 

Die mit der Erfindung erzielten Vorteile beste- 
hen insbesondere darin, daJ3 der Industrieroboter 
relativ zum Boden bzw. zur WerkstOckauflage zen- 
triert ist und somrt manueile Anzeichnungsvor- 
gange entfallen. Durch den AnschluB der Achsen 
des Roboters und der Schwenkachse des Ausle- 
gers oder der Sauie bzw. der Linearachsen des 
Quertriigers oder des Portals an die Robotersteue- 
rung, in der die Lochdurchmesser als Variable ab- 
gelegt sind und die Verbindung der Robotersteue- 
rung mit einem extemen Rechner ist es vorteilhaft 
moglich. nach Bngabe der Form des Bodens. des 
Durchmessers des Bodens, der Lage der Mitte- 
lachse des zu schneidenden Loches. dem Durch- 
messer des Loches und wahlweise dem Fasenwin- 
kel die Locher automatisch auszuschneiden. 
Manueile Positioniervorgange konnten entfallen. 
Durch die Verwendung eines an sich bekannten 
Industrieroboters entfallen teure Sonderkonstruktio- 
nen, die in ihren Bnsatzmoglichkeiten beschrankt 
sind. Besonders vorteilhaft konnen Behalterboden 



mit einem Durchmesser bis zu fGnf Metem in zwei 
unter einem Winkel zueinander angeordneten Anla- 
gefeisten relativ zur Schwenkachse posrtioniert und 
zentriert werden, so daB kostenungQnstige Drehein- 

s richtungen entfallen k6nnen. Vorteilhaft sind den 
Anlageleisten vorzugsweise zwei gegenOberlie- 
gende bewegltche MeBfOhler zugeordnet die mrt 
der Robotersteuerung in Verbindung stehen. Ober 
die MeBfOhler wird in Verbindung mit den Anlage- 

10 ftSchen der Anlageleisten die Ist-AuBenkontur des 
Bodens erfaBt und der Robotersteuerung Obermit- 
telt Durch den positionierbaren Ausleger wird es 
vorteilhaft moglich, den an dem Ausleger verfahr- 
baren Industrieroboter in die NMhe des zu bearbei- 

rs tenden Loches zu verfahrea so daB dieses sich im 
Arbeitsbereich des Industrieroboters befindet Vor- 
teilhaft kann mittels einer am freten Ende des Aus- 
legers angeordneten AbstOtzsaule der Ausleger ge- 
gen Biegung gesichert werden. Hierzu weist die 

20 AbstOtzsaule nach einer vorteilhaften Ausbildung 
vertikal ausfahrende StQtzelemente auf, die immer 
dann, wenn der Ausleger Ober dem Boden positio- 
niert ist, solange ausfahren, bis sie auf dem Hallen- 
boden auftreffen. Nach einer anderen vorteilhaften 

25 Ausbildung ist die AbstOtzsaule mit einem auf dem 
Hallenboden oder einer diesem zugeordneten Fuh- 
rungsbahn abrollenden Stutzrad versehen. 

GemaB einem weiteren vorteilhaften AusfOtv 
rungsbeispiel nach der Erfindung ist die Werkzeug- 

30 halterung als Industrieroboter ausgebildet der han- 
gend an einer am Quertrager eines Portals an- 
geordneten Laufbahn mittels eines Linearantriebes 
entlang dieser Laufbahn verfahrbar ist. auf der 
WerkstOckaufiage mindestens zwei unter einem 

35 Winkel zueinander angeordnete Anlageleisten posi- 
tionierbar sind, die Linearachsen in vorbestimmtem 
Abstand zu den Anlageleisten angeordnet und der 
Quertrager mittels eines Antriebes in den Linea- 
rachsen positionierbar ist und die Antriebe des 

40 Quertragers und des Industrieroboters mit einer 
Robotersteuerung verbunden sind, welche vorzugs- 
weise an einen extemen Rechner angeschlossen 
ist. 

GemMB einem bevorzugten AusfOhrungsbei- 
45 spiel nach der Erfindung wird dem Industrieroboter 
ein Sensor zur Messung der geometrischen Ist- 
MaBe der Boden zugeordnet. mittels welchem vor 
dem Ausschneiden der Locher die geometrischen 
Ist-MaBe bestimmbar sind. 
so Der Sensor kann beispielsweise als Ucht- 
schranke ausgebildet sein, die an dem Industriero- 
boter befestigt ist Nach der Bngabe der Daten des 
zu bearbeitenden Bodens in die Robotersteuerung 
bzw. den Rechner schwenkt der Ausleger Ober die 
55 Winkeihaibierende der Anlageleisten und der Indu- 
strieroboter fahrt entlang der an dem Ausleger an- 
geordneten Laufbahn, bis die Lichtstrahlen von der 
Xante des Bodens reflektiert werden. Durch diese 
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Maflnahme konnen beliebig viele MeBpunkte ange- 
fahren werden, wobei die SolhAbmessungen der 
Boden und die relative Lage der Saule bzw. des 
Portals zu den Anlageleisten ein Anfahren der Me- 
flpunkte im Glgang ermoglichen. 

Vorteilhaft kann nach dem Ausschneiden der 
Locher aus den B6den mit einem am Ausleger 
Oder Portal angeordneten zweiten Industrieroboter, 
der als Werkzeug einen Greifer aufwetst beisptels- 
weise ein Stutzen positioniert werden. Durch den 
Austausch des Schneidbrenners gegen einen 
SchweiBbrenner kann nun der Stutzen in der posi- 
tionierten Lage geheftet Oder geschweiBt werden. 
Hierbei konnen vorteilhaft wesentliche Program m- 
teile der Schneidsteuerung verwendet werden. 

En Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in 
der Zeichnung dargestellt und wird im folgenden 
naher beschrieben. 

Es zeigen: 

Fig. 1 eine schematisch dargestBltte Seite- 
nansicht der Bnrichtung nach der Erfindung; 

Fig. 2 eine Draufsicht der Brenn- 
schneideinrichtung in schematischer Oarstellung; 

Rg. 3 eine schematisch dargesteltte Seite- 
nansicht der Bnrichtung nach der Erfindung. 

Das folgende AusfUhrungsbeispiel bezieht sich 
im wesentlichen auf den Vorgang des Brenn- 
schneidens. 

In Rg. 1 ist die Brennschneideinrichtung zum 
Ausschneiden von Lochem aus Boden 11 in ihrer 
Gesamtheit mft 10 bezeichnet Die Brenn- 
schneideinrichtung 10 besteht im wesentlichen aus 
einer horizontalen WerkstOckauflage 12 (Rg. 2). auf 
der der Boden angeordnet ist und einem parallel 
zur WerkstOckauflage 12 positionierbaren Ausleger 
13 fUr die Schneidbrennerhalterung 14. Der Ausle- 
ger 13 ist an einer senkrechten Saule 15 angeord- 
net und urn eine Schwenkachse 16 schwenkbar. In 
der Schneidbrennerhalterung 14 ist ein Schneid- 
brenner 17, vorzugsweise ein Plasma- 
schneidbrenner angeordnet Die Schneidbrenner- 
halterung 14 ist als Industrieroboter 18, vorzugs- 
weise als Knickarmroboter -Oder Gelenkarmroboter 
ausgebildet der hangend an einer am Ausleger 13 
angeordneten Laufbahn 19 mittels eines Unearan- 
triebes 20 entfang dieser Laufbahn 19 verfahrbar 
ist Auf der unter dem Ausleger 13 angeordneten 
WrkstUckauflage 12 sind mindestens zwei unter 
einem Winkel 21 zueinander angeordnete Anlage- 
leisten 22, 23 positioniert, deren Anlageflachen 38, 
39 sich mindestens Ober eine Strecke 40 erstrec- 
ken, die zwischen dem kleinsten Radius eines 
Bodens 11 und dem grbflten Radius eines Bodens 
11 gebiidet wird. Vorzugsweise sind die Anlagelei- 
sten 22,23 unter einem rechten Winkel 21 zueinan- 
der angeordnet Die Schwenkachse 16 des Ausle- 
gers 13 ist in vorbestimmtem. gleichen Abstand 24 
zu jeder Anlageflache 38, 39 der Anlageleisten 22, 



23 angeordnet so dafl das Zentrum 35 des Bodens 
11 nach Bngabe des Durchmessers des Bodens 
11 in den Rechner 27 in vorbestimmtem Soll-Ab- 
stand zur Schwenkachse 16 positioniert ist Der 

s Ausleger 13 ist uber einen in der Rg. 1 nur - 
schematisch dargestellten Antrieb 25 in der 
Schwenkachse 16 Uber dem Boden 11 positionier- 
bar. Urn eine einfache Positionierung des Ausle- 
gers 13 relativ zum Zentrum 35 des Bodens 11 zu 

w ermoglichen, veriauft die Verlangerung der Winkel- 
halbierenden 28 des zwischen den Anlageleisten 
22, 23 gebildeten rechten Winkels 21 durch die 
Schwenkachse 16 des Auslegers 13. Der Werk- 
stOckauflage 12 sind bewegliche MefifOhler 29 zu- 

75 geordnet, welche an dem von den Anlageflachen 
38, 39 der Anlageleisten 22, 23 nicht umfaflten 
Umfang des Bodens 11 anlegbar sind und welche 
mit der Robotersteuerung 26 verbunden sind. Die 
MeBfOhler 29 konnen hierbei in Form von Spannlei- 

20 sten Oder Zentrierwinkeln ausgebildet werden, die 
Ober RJhrungen 33, 34 mittels Antrieben 30, 31, 32 
verfahrbar sind. Bne andere vorteilhafte Ausfuh- 
rung besteht darin, da£ auf den Anlageleisten 22, 
23 nicht naher dargestellte Schwenkarme befestigt 

25 sind, die mittels Hydraulikzylinder an dem Umfang 
des Bodens zur Anlage gebracht werden konnen. 
Den MeflfOhlem 29 ist seibstverstandlich ein nicht 
naher dargesteiltBS WegmeBsystem zugeordnet so 
da£ nach Anlage der MeBfOhler an dem Umfang 

30 des Bodens 11 die Ist-Werte des Bodens 11 erfaflt 
sind und der Ausleger 13 mittels des Antriebes 25 
in der Schwenkachse 16 und der Industrieroboter 
18 entlang der Laufbahn 19 des Auslegers 13 
entsprechend der Ist-AuBenkontur des Bodens 11 

35 positionierbar sind. 

Urn die Programmierung zu vereinfachen, ist 
es nach einer werteren AusfOhrung auch moglich, 
den gleichen Abstand 24 jeder Anlageleiste 22. 23 
entsprechend dem Durchmesser der Boden 11 zu 

40 verandern, so 6aB das Zentrum 35 der Boden 
immer auf dem gleichen Ort der WerkstOckauflage 
angeordnet ist Die Anlageleisten 22, 23 sind hierzu 
mit mindestens einem nicht naher dargestellten 
Antrieb verbunden, welcher mit der Robotersteue- 

45 rung 26 verbunden ist. Vorteilhaft liegen wahrend 
die Anschlagleisten 22, 23 in Rlchtung des Zen- 
trums des Bodens verfahren werden, die MeBfuhler 
29 an dem Umfang des Bodens 1 1 an. Sobald das 
Zentrum 35 des Bodens 11 Ober dem immer glei- 

50 chen Ort der WerkstOckauflage 12 angeordnet ist, 
gibt der MefifUhler 29 ein Signal an die Roboter- 
steuerung 26, die die Bewegung der Anlageleisten 
22, 23 abschaltet 

Nach einer weiteren Ausbildung sind die Anla- 

55 geleisten 22, 23 und die WerkstOckauflage 12 mit 
in Verbindung bringbaren Zentrierelementen verse- 
hen. Beispielsweise weisen die Anlageleisten 22, 
23 an ihren zur WerkstOckauflage 12 zeigenden 
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Unterseiten Zentrierbolzen auf, mlt denen sie in 
entsprechenden ZentrierbUchsen der WerkstOckau- 
fiage 12 positioniert werden konnen. Die Positionie- 
rung erfolgt bet diesem AusfOhrungsbeispiel mit 
fahrbaren Transportmitteln. 

In der bevorzugten einfachen AusfOhrung sind 
jedoch die Anlageleisten 22, 23 fest mit der Werk- 
stQckauflage verbunden, wobei dem Industrierobter 
18 ein Sensor 41 zur Messung der geometrischen 
Ist-Maj3e der Bdden zugeordnet ist, mittels weh 
chem vor dem Ausschneiden der Locher die 
geometrischen Ist-MaBe bestimmbar sind. Hierzu 
fahrt der Sensor mit hoher Geschwindigkeit ents- 
prechend einer in der Robotersteuerung abgeleg- 
ten Suchstrategie zu vorgegebenen geometrischen 
Often (Punkten) in der Nahe des Bodens 11, von 
denen aus er mit geringer Suchgeschwindigkeit die 
geometrischen Orte (Punkte) des Bodens taktil 
oder berQhrungslos abtastet. Bei der Messung der 
Ist-Mafle erzeugt der Sensor 41 ein Signal, welches 
der Robotersteuerung zugefGhrt wird. In der Robo- 
tersteuerung wird aufgrund dieser Signale das 
Roboterprogramm an die ermittetten Ist-Mafle des 
Bodens angepaBt und der Industrieroboter entspre- 
chend diesem angepaflten Programm positioniert 

Nach einer vorteilhaften Ausfuhrung ist dem 
Ausleger 13 eine AbstQtzsaule 42 zugeordnet die 
vertikal ausfahrbare StOtzelemente 43 aufweist 
Selbstverstandlich ist es auch moglich, an der Ab- 
stUtzsaule 42 ein entsprechend der Schwenkbewe- 
gung des Auslegers mitrollendes StQtzrad anzuord- 
nen. 

Durch beide MaBnahmen wird eine Biegung 
des Auslegers 13 verhindert 

Nach einem weiteren AusfOhrungsbeispiel (Rg. 
3) ist der Industrieroboter 18 hangend an dem 
Quertrager 45 eines Portals 46 angeordnet 

Aus ObersichtsgrQnden wurden die aus den 
Rguren 1 und 2 ersichtiichen Bauteile, wie bei- 
spielsweise Antriebe, in der Rg. 3 nicht dargesteilt. 

Wie aus der Rg. 3 ersichtlich, kann das Portal 
46 stationSr und der Quertrager 45 in Langsrich- 
tung auf dem Porta) 46 verfahrbar angeordnet sein. 
Selbstverstandlich kann auch der Quertrager fest 
mit dem Portal verbunden sein, welches dann in 
Langsrichtung verfahrbar ist. Auf dem Quertrager 
45 ist neben dem Industrierobter 18 vorteilhaft 
auch ein GerSt 47 zum Positionieren von Stutzen 
48 oder Anbauteiten, wie Transportosen, Ober- 
druckdeckeln usw. an dem Quertrager 45 langsver- 
fahrbar angeordnet Vorteilhaft ist es mdglich, nach 
dem Ausschneiden der Locher mit dem Gerit 4T 
die Stutzen Oder Anbauteile auf dem Boden lage- 
gerecht zu positionieren und nach einem Austau- 
sch des Schneidbrenners gegen einen Schwei0- 
brenner zu heften und/oder zu verschweifien. Vor- 
teilhaft konnen hierbei wesentliche Teile des 
Schneidprogramms verwendet werden. 



AnsprUche 

1. Bnrichtung zum Bearbeiten von Boden. ins- 
besondere zum Ausschneiden von Lochem aus 

5 B6den sowie zum Positionieren, Heften und 
Schweitfen von Stutzen oder Anbauteilen. mit einer 
horizontalen WerkstQckauflage, auf der der Boden 
angeordnet ist einem parallel zur WerkstQckau- 
flage posrtionierbaren Ausleger fQr die Werkzeug- 

ro haJterung, welche an einer senkrechten S2ule an- 
geordnet und um eine Schwenkachse schwenkbar 
ist und einem in der Werkzeughatterung angeord- 
neten Werkzeug. 
dadurch gekennzeichnet 

75 dafl die Werkzeughalterung (14) als Industrierobo- 
ter (18) ausgebildet ist der hangend an einer am 
Ausleger (13) angeordneten Laufbahn (19) mittels 
eines Linearantriebes (20) entlang dieser Laufbahn 
(19) verfahrbar ist. auf der WerkstQckauflage (12) 

20 mindestens zwei urrter einem Winkel (21) zueinan- 
der angeordnete Anlageleisten (22, 23) posrtionier- 
bar sind, die Schwenkachse (16) in vorbestimmtem 
Abstand (24) zu den Anlageleisten (22, 23) an- 
geordnet und der Ausleger (13) mittels eines An- 

25 triebes (25) in den Schwenkachse (16) positionier- 
bar ist und die Antriebe (25, 20, 40) des Auslegers 
(13) und des Industrieroboters (18) mit einer Robo- 
tersteuerung (26) verbunden sind. welche vorzugs- 
weise an einen externen Rechner (27) ange- 

30 schlossen ist. 

2. Brennschneideinrichtung nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, 

da£ die Anlageleisten (22, 23) unter einem rechten 
Winkel (21) zueinander angeordnet sind und die 
35 Verlangerung der Winkelhalbierenden (28) durch 
die Schwenkachse (16) des Auslegers (13) verfauft 

3. Bnrichtung nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

da£ die Anlageleisten (22. 23) AnlageflMchen (38. 

40 39) aufweisen, zwischen denen der Boden zentrier- 
bar ist und der WerkstQckauflage (12) bewegliche 
MeflfUhler (29) zugeordnet sind, wefche an dem 
von den Anlageftachen (38, 39) der Anlageleisten 
(22, 23) nicht umfaflten Umfang des Bodens (11) 

45 anlegbar sind und die beweglichen MefifQhler (29) 
mit der Ro*botersteuerung (26) verbunden sind. 

4. Bnrichtung nach einem der AnsprGche 1 bis 

3. 

dadurch gekennzeichnet 

so dafl der gleiche Abstand (24) jeder Anlageleiste 
(22. 23) zur Schwenkachse (16) des Auslegers (13) 
entsprechend den Durchmessern der Boden (11) 
veranderbar ist. so dafl das Zentrum (35) der 
B6den (11) immer auf dem gleichen Ort der Werk- 

55 stOckauflage (12) angeordnet ist 

5. Bnrichtung nach einem der AnsprUche 1 bis 

4. 

dadurch gekennzeichnet. 
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da/3 die Anlageleisten (22, 23) mit mindestens ein- 
em Arttrieb verbunden sind, welcher mit der Robo- 
tersteuerung (26) verbunden ist 

6. Bnrichtung nach einem der AnsprOche 1 bis 

5, 

dadurch gekennzeichnet, 

daB die Anlageleisten (22, 23) und die MeBfOhler 
(29) elektrisch miteinander verbunden sind und die 
MeBfOhler (29) beim Erreichen des Ortes ein 
Steuersignal erzeugen. 

7. Bnrichtung nach einem der AnsprOche 1 bis 

4. 

dadurch gekennzeichnet 

dafl die Anlageleisten (22, 23) und die WerkstOc- 
kauflage (12) in Verbindung bringbare Zentrierele- 
mente aufweisen. 

a Bnrichtung nach einer der AnsprOche 1 bis 

4, 

dadurch gekennzeichnet 

daB die Anlageleisten (22, 23) fest mit der Werk- 
stOckauflage (12) verbunden sind. 

9. Bnrichtung nach einem der AnsprOche 1 bis 

8. 

dadurch gekennzeichnet 

daB der Ausleger (13) an seinem freien Ende mit 
einer AbstOtzsaule (42) verbunden ist welche verti- 
kal ausfahrbare StOtzelemente (43) aufweist 

10. Bnrichtung nach einem der AnsprOche 1 bis 

9, 

dadurch gekennzeichnet 

dafl die AbstOtzsaule (42) an ihrem zum Boden 
gerichteten Ende ein mitrollendes StOtzrad (44) 
aufweist 

11. Bnrichtung nach einem der AnsprOche 1 bis 

10. 

dadurch gekennzeichnet 

dafl der Idustrieroboter (18) ais Knickarmroboter 
ausgebildet ist 

12. Bnrichtung nach einem der AnsprOche 1. 2 
Oder 8, 

dadurch gekennzeichnet 

daB dem Industrieroboter (18) ein Sensor (41) zur 
Ermittrung der geometrischen IST-Mafle des 
Bodens zugeordnet ist. welcher beim Abtasten an 
vorgegebenen geometrischen Orten des Bodens 
Signaie erzeugt die der Robotersteuerung zufOhr- 
bar sind und mittels denen eine Anpassung des 
Roboterprogramms an die IST-Mafle des Bodens 
durchfuhrbar ist und der Industrieroboter 18 ents- 
prechend dlesen Ist-Maflen positionierbar ist 

13. Bnrichtung zum Bearbeiten von Boden, ins- 
besondere zum Ausschneiden von Lochem aus 
Boden sowie zum Positionieren, Heften und 
Schweiflen von Stutzen oder Anbauteilen, mit einer 
horizontalen WerkstOckauflage, auf der der Boden 
angeordnet ist einem parallel zur WerkstOckau- 
flage positionierbaren Quertrager fOr die Werkzeug- 
halterung, welcher einem Portal zugeordnet und 



errtlang von Linearachsen verfahrbar ist und einem 
in der Werkzeughafterung angeordneten Werkzeug, 
dadurch gekennzeichnet 

dafl die Werkzeughafterung (14) als Industrierobo- 

s ter (18) ausgebildet ist der hangend an einer am 
Quertr2ger (45) angeordneten Laufbahn (19) mittels 
eines Unearantriebes (20) entlang cGeser Laufbahn 
(19) verfahrbar ist, auf der WerkstOckauflage (12) 
mindestens zwei unter einem Winkel (21) zueinan- 

io der angeordnete Anlageleisten (22, 23) positionier- 
bar sind, die Linearachsen (16) in vorbestimmtem 
Abstand (24) zu den Anlageleisten (22, 23) an- 
geordnet und der Quertrager (45) mittels eines 
Antriebes (25) in den Linearachsen (16) positionier- 

75 bar ist und die Antriebe (25. 20, 40) des Quertra- 
gers (45) und des Industrieroboters (18) mit einer 
Robotersteuerung (26) verbunden sind, welche vor- 
zugsweise an einen extemen Rechner (27) ange- 
schtossen ist 

20 14.Bnrichtung nach Anspruch 14, 
dadurch gekennzeichnet 

daB dem Industrieroboter (18) ein Sensor (41) zur 
Ermrttiung der geometrischen IST-MaBe des 
Bodens zugeordnet ist welcher beim Abtasten an 

26 vorgegebenen geometrischen Orten des Bodens 
Signaie erzeugt die der Robotersteuerung zufOhr- 
bar sind und mittels denen eine An passing des 
Roboterprogramms an die IST-MaBe des Bodens 
durchfOhrbar ist und der Industrieroboter (18) ents- 

30 prechend diesen Ist-MaBen positionierbar ist. 
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